csp@cenet document view 



Page 1 of 1 



Object detection system especially for vehicle 



Patent number: 
Publication date: 
Inventor: 
Applicant: 
Classification: 
- international: 



- european: 
Application number: 
Priority number(s): 



DE1 9828440 
1999-01-28 

SUGIMOTO YOICHI (JP); FUJITA YASUHIKO (JP) 
HONDA MOTOR CO LTD (JP) 

G01S7/497; G01S17/93; G01S13/93; G01S7/48; 
G01S17/00; G01S13/00; (IPC1-7): G01S13/93; 
G01S15/93; G01S17/93; G08G1/16 

G01S7/497; G01S17/93 

DE1 9981 028440 19980625 

JP19970168517 19970625; JP19970168518 19970625 



Also published as: 

Q US6087975 (A1) 



Report a data error here 



Abstract of DE1 9828440 

The system includes a distance measurement 
arrangement (1) which sends an electromagnetic 
wave in moving direction of the vehicle (V). A 
receiver is provided which receives a wave 
reflected by an object which is located in front of 
the vehicle with respect to the moving direction. A 
determination apparatus is provided which 
determines the existence of an obstacle in 
direction of movement on the basis of the result 
of the distance measurement arrangement. The 
distance measurement arrangement can detect 
object in several different vertical areas. 
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Die folgenden Angaban sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
(S) Objekterfassungssystem fur ein Fahrzeug 

@ Ein Objekterfassungssystem fur ein Fahrzeug enthalt 

eine Entfernungsmefcvorrichtung (1^) mit einer Sende- 

vorrichtung zum Senden einer elektromagnetischen Wel- 
le in Bewegungsrichtung des Fahrzeugs (V) sowie einer 

Empfangervorrichtung zum Empfangen einer Welle, die 

von einem in Bewegungsrichtung vor dem Fahrzeug (V) 

befindlichen Objekt(R) reflektiert worden ist. Eine Bestim- 

mungsvorrichtung bestimmt das Vorhandensein oder 

Fehlen eines Hindernisses in Bewegungsrichtung des 

Fahrzeugs (V) auf der Basis der Erfassung durch die Ent- 

fernungsmefcvorrichtung (1 1 ). In dem Objekterfassungs- 
system kann die EntfernungsmeRvorrichtung (1-)) Objekte 

in mehreren vertikal verschiedenen Erfassungsbereichen 

(A H r A M , A L ) erfassen. Es wird erkannt, in welchem dieser 

Bereiche das Objekt erfaSt worden ist. Somit laBt sich be- 
■ stimmen, ob die Moglichkeit besteht, daR ein Objekt fur 
f das Fahrzeug (V) ein Hindernis darstellt. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Objekterfassungssystem fur ein 
Fahrzeug, das ein Objekt erfassen kann, das fur das fahrende 
Fahrzeug moglichcrweise ein Hindemis bildet, bcispiels- 5 
weise ein bewegliches Objekt, wie etwa ein Fahrzeug, das 
vor dem eigenen Fahrzeug fahrt, oder ein stationares Objekt, 
wie etwa ein auf der StraBe stehendes Fahrzeug, ein herun- 
tergefallener Gegenstand oder dergleichen, durch Sendung 
einer elektromagnetischen Welle und Empfang einer sol- 10 
chen elektromagnetischen Welle, etwa unter Verwendung 
eines Lasers, Radar oder dgl. 

Aus der japanischen Patentoffenlegungsschrift Nr. 8- 
240660 ist ein Objekterfassungssystem bekannt, welches 
ein Hindernis erfafit, das sich in Bewegungsrichtung des ei- 15 
genen Fahrzeugs vor dem eigenen Fahrzeug befindet, auf 
der Basis des Ergebnisses einer Erfassung durch eine Entfer- 
nungsmeBvorrichtung, das eine elektromagnetische Welle, 
wie etwa einen Laserstrahl, in Bewegungsrichtung des Fahr- 
zeugs nach vorne sendet und das eine von dem Objekt re- 20 
flektierte elektromagnetische Welle empfangt. Dann wird 
eine Warnung ausgegeben, oder es erfolgt automatisch eine 
Vermeidungsbewegung des Fahrzeugs, urn eine Kollision 
des Fahrzeugs mit dem Objekt zu vermeiden. 

Dieses bekannte System erfafit nur ein Hindernis, das sich 25 
auf einer StraBe befindet, auf der sich das Fahrzeug bewegt. 
Dieses System ist dazu ausgelegt, die elektromagnetische 
Welle in Bewegungsrichtung des eigenen Fahrzeugs und in 
einer zur StraBe angenahert parallelen Richtung auszusen- 
den, wodurch auf der Basis eines Lenkwinkels, einer Gier- 30 
rate und dergleichen nur ein Hindemis erfafit wird, das sich 
vermutlich in Bewegungsrichtung des eigenen Fahrzeugs 
vor dem eigenen Fahrzeug befindet. 

Auf einer echten StraBe, auf der das Fahrzeug fahrt, kann 
sich uber der StraBe eine FuBgangeruberfuhrung und ein 35 
Wegweiser befinden, oder/und ist ein Katzenauge in der 
Strafienoberflache eingebettet. Daher ist es erwunscht, die 
Erfassung dieser Objekte als Hindernisse zu vermeiden, 
weil diese Objekte in Wirklichkeit keine Hindemisse sind. 
Vorstellbar ist hier, daB eine elektromagnetische Welle mit 40 
einem relativ engen Vertikalwinkel ausgesendet wird, um 
ein Hindemis nur in einer zur StraBe im wesentlichen paral- 
lelen Richtung zu erfassen. Jedoch andert sich der Nickwin- 
kel des Fahrzeugs aufgrund vieler Faktoren, wie etwa Be- 
schleunigung oder Verzogerung des Fahrzeugs, Wellen der 45 
Strafienoberflache, dem Beladungszustand des Fahrzeugs 
und dergleichen. Aufgrund der Anderung des Nickwinkels 
andert sich der Sendewinkel der elektromagnetischen Welle 
in bezug auf die StraBe. Daher besteht die Moglichkeit, daB 
ein Objekt, das sich auf der StraBe in Bewegungsrichtung 50 
vor dem Fahrzeug befindet und das als Hindernis erfaBt wer- 
den sollte, nicht erfaBt wird. Andererseits kann ein Objekt, 
das sich iiber der StraBe befindet oder auf der StraBe befindet 
und kein Hindernis ist, irrtumlich als Hindemis erfaBt wer- 
den. 55 

Demzufolge ist es ein Ziel der Erfindung, ein Objekterfas- 
sungssystem fur ein Fahrzeug anzugeben, mit dem Objekte 
in mehreren verschiedenen Vertikalbereichen relativ zu dem 
Fahrzeug erfaBt werden konnen, um hierdurch die Fehler- 
fassung des Objekts und Schwierigkeiten bei der Erfassung 60 
eines Hindemisses zu vermeiden. 

Um das obige Ziel zu erreichen, wird erfindungsgemaB 
ein Objekterfassungssystem fur ein Fahrzeug vorgeschla- 
gen, umfassend eine Entfernungsmefivorrichtung, die ein 
Sendermittel zum Senden einer elektromagnetischen Welle 65 
in Bewegungsrichtung des Fahrzeugs umfafit, sowie ein 
Empfangermittel zum Empfang einer von einem Objekt re- 
flektierten Welle, das sich in Bewegungsrichtung des Fahr- 



zeugs vor dem Fahrzeug befindet. Ein Bestimmungsmittel 
bestimmt das Vorhandensein oder Fehlen des Hindemisses 
in Bewegungsrichtung des Fahrzeugs auf der Basis des Er- 
gebnisses der Erfassung durch die EntfemungsmeBvorrich- 
tung. Somit kann die EntfemungsmeBvorrichtung Objekte 
jeweils in mehreren vertikal verschiedenen Erfassungsberei- 
che erfassen. 

Mit der obigen Anordnung kann die EntfemungsmeBvor- 
richtung Objekte in jedem der mehreren vertikal unter- 
schiedlichen Bereiche erfassen und kann das Objekt in je- 
dem einzelnen der Bereiche erfassen, auch wenn sich der 
Nickwinkel des Fahrzeugs andert. Daruber hinaus ist klar, in 
welchem der Bereiche das Objekt erfaBt worden ist. Somit 
laBt sich in geeigneter Weise die Bestimmung durchfuhren, 
ob die Moglichkeit besteht, daB ein Objekt ein Hindemis fur 
das Fahrzeug ist. 

Bevorzugt umfaBt das Objekterfassungssystem ferner ein 
Nickwinkelerfassungsmittel zum Erfassen eines Nickwin- 
kels des Fahrzeugs, sowie ein Wahlmittel zum Wahlen einer 
der von dem Empfangermittel empfangenen reflektierten 
Wellen, die eine reflektierte elektromagnetische Welle ist, 
die von dem Sendermittel mit einem Winkel gesendet 
wurde, der einer zu einer FahrstraBenoberflache parallelen 
Richtung am nachsten ist, auf der Basis des Erfassung ser- 
gebnisses von dem Nickwinkelerfassungsmittel. Auch wenn 
sich der Nickwinkel des Fahrzeugs andert, kann nur das er- 
fafite Objekt, das sich in Bewegungsrichtung des Fahrzeugs 
vor dem Fahrzeug und in der zur FahrstraBenoberflache im 
wesentlichen parallelen Richtung befindet, als ein Objekt er- 
faBt werden, um zu bestimmen, ob dieses als ein Hindemis 
erkannt wird. Daher lafit sich verhindern, daB man die Sicht 
auf das Hindemis verliert, oder auch verhindern, daB ein er- 
faBtes Objekt, welches kein Hindemis ist, imiimlich als ein 
Hindernis erfaBt wird. 

Bevorzugt sind die Erfassungsbereiche derart eingerich- 
tet, daB ein tTberlappungsbereich, der durch gegenseitige 
Uberlappung der Erfassungsbereiche erzeugt wird, einen 
Bereich enthalt, der zur FahrstraBenoberflache parallel ist. 
Wenn somit die Erfassungsrichtung der EntfemungsmeB- 
vorrichtung nicht vertikal versetzt ist, kann das Objekt in 
dem Oberlappungsbereich zuverlassig erfaBt werden. Auch 
wenn die Erfassungsrichtung der EntfemungsmeBvorrich- 
tung vertikal versetzt ist, kann das Objekt in einem der 
Mehrzahl von vertikal verschiedenen Erfassungsbereichen 
erfaBt werden. Dies vereinfacht die Erfassung des Objekts. 

Bevorzugt umfaBt das Objekterfassungssystem femer ein 
Fehler-Bestimmungsmittel, um zu bestimmen, daB die Ent- 
femungsmeBvorrichtung abnormal ist, auf der Basis davon, 
daB die EntfemungsmeBvorrichtung die Existenz des Ob- 
jekts in einem anderen Bereich als dem Oberlappungsbe- 
reich in einem Zustand erfaBt, in dem die Lage des Fahr- 
zeugs im wesentlichen parallel zur FahrstraBenoberflache 
ist. Im Normalzustand, in dem die Erfassungsrichtung der 
EntfemungsmeBvorrichtung nicht vertikal versetzt ist, muB 
das Objekt in dem Uberlappungsbereich erfaBt werden, der 
den zur FahrstraBenoberflache parallelen Bereich beinhaltet. 
Wenn daher die Existenz des Objekts in dem anderen Be- 
reich als dem Uberlappungsbereich erfaBt wird, kann be- 
stimmt werden, daB sich die EntfemungsmeBvorrichtung in 
einem abnormalen Zustand befindet, in dem seine Erfas- 
sungsrichtung entweder nach oben oder nach unten versetzt 
ist. 

Bevorzugt umfaBt das Objekterfassungssystem femer ei- 
nen Fehleralarm, der in Antwort auf die Bestimmung beta- 
tigt wird, daB das Fehler-Bestimmungsmittel bestimmt, daB 
die EntfemungsmeBvorrichtung abnormal ist. Somit kann 
der Fahrer sofort feststellen, daB die EntfemungsmeBvor- 
richtung abnormal ist. 
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Bevorzugt speichert das Fehler-Bestimmungsmittel das 
Bestimmungsergebnis unabhangig vom Betriebszustand des 
Fahrzeugs zu der Zeit, zu der bestimmt wird, daB die Entfer- 
nungsmeBvorrichtung abnonnal ist, bis die Entfernungs- 
meBvorrichtung das Objekt erfaBL Solange diese Speiche- 5 
rung anhalt, gibt das Fehler-Bestimmungsmittel ein Signal 
aus, das einen Befehl zum Betatigen des Fehleralarms an- 
zeigt. Auch wenn das Fahrzeug gestoppt wird, nachdem das 
Fehler-Bestimmungsmittel bestimmt hat, daB die Entfer- 
nungsmeBvorrichtung abnormal ist, kann der Fahrer fest- 10 
stellen, daB die EntfernungsmeBvorrichtung abnormal ist, 
wenn das Fahrzeug wieder losfahrt. 

Bevorzugt umfaBt das Objekterfassungsmittel ein Fahr- 
geschwindigkeits-Erfassungsmittel zum Erfassen einer 
Fahrzeuggeschwindigkeit. Das Fehler-Bestimmungsmittel 15 
kann so angeordnet sein, daB das Objekt, das auf der Basis 
des Erfassungsergebnisses durch die EntfernungsmeBvor- 
richtung und eines von dem Fahrgeschwindigkeits-Erfas- 
sungsmittel erfaBten Werts als bewegliches Objekt bestimmt 
worden ist, zur Bestimmung verwendet wird, ob die Entfer- 20 
nungsmeBvorrichtung abnormal ist. Somit kann auf der Ba- 
sis der Erfassung eines stationaren Objekts, das kein Hinder- 
nis fur das fahrende Fahrzeug ist, wie etwa ein Wegweiser, 
ein Katzenauge und dergleichen, nicht bestimmt werden, 
daB die EntfernungsmeBvorrichtung abnormal ist. 25 

Die obigen und anderen Ziele, Merkrnale und Vorteile der 
Erfindung werden aus der folgenden Beschreibung der be- 
vorzugten Ausf uhrungen in Verbindung mit den beigef iigten 
Zeichnungen ersichtlich. 

Fig. 1 bis 3 zeigen eine erste Ausfuhrung. Hierbei zeigt 30 

Fig. 1 schematisch Erfassungsbereiche einer ein an einem 
Fahrzeug angebrachten EntfernungsmeBvorrichtung; 

Fig. 2 ein Blockdiagramm der Anordnung eines Objekt- 
erfassungssystems; 

Fig. 3 ein Diagramm der Anordnung eines Sendermittels 35 
fur elektromagnetische Wellen; 

Fig. 4 ein Blockdiagramm der Anordnung eines Objekt- 
erfassungssystems einer zweiten Ausfuhrung; 

Fig. 5 ein Blockdiagramm der Anordnung eines Objekt- 
erfassungssy stems einer dritten Ausfuhrung; 40 

Fig. 6 und 7 zeigen eine vierte Ausfuhrung. Hierbei zeigt 

Fig. 6 ein Blockdiagramm der Anordnung eines Objekt- 
erfassungssystems; 

Fig. 7 schemau'sch die Anordnung eines Empfangermit- 
tels fur reflektierte Wellen; 45 

Fig. 8 bis 10 zeigen eine ftinfte Ausfuhrung der Erfin- 
dung. Hierbei zeigt 

Fig. 8 schematisch Erfassungsbereiche einer an einem 
Fahrzeug angebrachten EntfernungsmeBvorrichtung; 

Fig. 9 ein Blockdiagramm der Anordnung eines Objekt- 50 
erf assungssy stems; 

Fig. 10 schematisch die Anordnung eines Sendermittels 
fur elektromagnetische Wellen; 

Fig. 11 und 12 zeigen eine sechste Ausfuhrung. Hierbei 
zeigt 55 

Fig. 11 ein Blockdiagramm der Anordnung eines Objekt- 
erfassungssysterns; und 

Fig. 12 schematisch die Anordnung eines Empfangermit- 
tels fur reflektierte Wellen. 

Eine erste Ausfuhrung wird nun anhand der Fig. 1 bis 3 60 
beschrieben. 

Zu Fig. 1 

Eine EntfernungsmeBvorrichtung l x (etwa auf der Basis 65 
eines Laser- oder Radars trahls) ist an einem Vorderteil eines 
Fahrzeugs V angebracht. Die EntfernungsmeBvorrichtung 
li ist so ausgebildet, daB sie Objekte in mehreren, zum Bei- 



spiel drei, Erfassungsbereichen A H , A M und Al mit vertikal 
verschiedenen Winkeln in Bewegungsrichtung vor dem 
Fahrzeug V erfassen kann. 

Von diesen Erfassungsbereichen A H , A M und A L hat der 
obere Bereich A H einen nach vorne ansteigenden Winkel 
von beispielsweise 1,5 Grad, wenn sich das Fahrzeug V in 
einem norm ale n Fahrzustand befindet, d. h., wenn das Fahr- 
zeug mit geringer Last und im wesentlichen konstanter Ge- 
schwindigkeit auf ebener StraBe fahrt. Der untere Erfas- 
sungsbereich Al hat einen nach vordere abfallenden von 
beispielsweise 1,5 Grad, wenn sich das Fahrzeug V im nor- 
malen Fahrzustand befindet. Der vertikal mittlere Erfas- 
sungsbereich A M hat einen Winkel, der einen zur Fahrstra- 
Benflache parallelen Bereich einschlieBt, wenn sich das 
Fahrzeug in dem normalen Fahrzustand befindet. Die Win- 
kelausdehnungen der Erfassungsbereiche A H , A M und Al 
betragen beispielsweise 2 Grad, so daB kein Bereich zwi- 
schen den Erfassungsbereichen Ah, A m und A L ausgespart 
bleibt. Ein oberer Abschnitt des mittleren Erfassungsbe- 
reichs A M uberlappt ein wenig mit einem unteren Abschnitt 
des oberen Erfassungsbereichs Ah, und ein unterer Ab- 
schnitt des mittleren Erfassungsbereichs A M uberlappt ein 
wenig mit einem oberen Abschnitt des unteren Erfassungs- 
bereichs Al. Um bei fahrendem Fahrzeug V einen Auffahr- 
unfall zu vermeiden, ist ein zu erfassendes Objekt ein vor 
dem eigenen Fahrzeug V fahrendes Fahrzeug (nachfolgend 
vorausfahrendes Fahrzeug genannt). Ein Uberlappungsbe- 
reich der Erfassungsbereiche Ah und Am, ein Uberlap- 
pungsbereich der Erfassungsbereiche Am und Al sowie ein 
Uberlappungsbereich der Erfassungsbereiche Ah, Am und 
Al sind derart ausgerichtet, daB sich ein am Heck des vor- 
ausfahrenden Fahrzeugs angebrachter Reflektor R innerhalb 
dieser Uberlappungsbereiche befindet. 

Zu Fig. 2 

Die EntfernungsmeBvorrichtung li enthalt a) ein Sender- 
mittel 2i, um elektromagnetische Wellen in Bewegungsrich- 
tung des Fahrzeugs V nach vorne in mehreren vertikal ver- 
schiedenen Winkelbereichen zu senden, weiche den Erfas- 
sungsbereichen Ah, Am und Al entsprechen, sowie b) ein 
Empfangermittel 3i zum Empfangen reflektierter Wellen, 
die durch Reflexion der von dem Sendermittel2i gesendeten 
elektromagnetischen Wellen von einem in der Bewegungs- 
richtung vorhandenen Objekt erzeugt werden. 

Das Sendermittel 2 t enthalt mehrere, zum Beispiel drei, 
Laserdioden 4h, 4m und 4 L , weiche Sender sind, um einen 
Lasers trahl als elektromagnetische Welle zu senden, sowie 
eine Lichtausgabelinse 5, die vor den Laserdioden 4h, 4m 
und 4l angeordnet ist. Die Laserdioden 4h, 4m und 4 L wer- 
den durch ein in Fig. 2 gezeigtes Treibermittel 6 sequentiell 
akliviert. Die optische Achse der Lichtausgabelinse 5 ist 
derart gelegt, daB sie im wesentlichen parallel zur Fahrstra- 
Benoberflache verlauft, wenn sich das Fahrzeug V in dem 
normalen Fahrzustand befindet. Die Laserdiode 4 M ist auf 
der optischen Achse der Lichtausgabelinse 5 angeordnet, 
um den Laserstrahl, der dem Erfassungsbereich A M ent- 
spricht, in Bewegungsrichtung durch die Lichtausgabelinse 
5 auszusenden. Die Laserdiode 4 H ist an einer Stelle ange- 
ordnet, die um beispielsweise 1,5 Grad in bezug auf die op- 
tische Achse der Lichtausgabelinse 5 nach unten versetzt ist, 
und sendet den Laserstrahl, der dem Erfassungsbereich A H 
entspricht, in Bewegungsrichtung des Fahrzeugs V durch 
die Lichtausgabelinse 5. Die Laserdiode 4 L ist an einer 
Stelle angeordnet, die um beispielsweise 1 ,5 Grad in bezug 
auf die optische Achse der Lichtausgabelinse 5 nach oben 
versetzt ist, und sendet den Laserstrahl, der dem Erfassungs- 
bereich Al entspricht, durch die Lichtausgabelinse 5 in Be- 
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wegungsrichtung nach vome. 

Wenn der Lasers trahl von jeder der Laserdioden 4 H , 4 M 
und 4 L in horizontaler Richtung abgelenkt werden soli, kann 
ein drehbarer Ablenkspiegel oder dergleichen zwischen den 
Laserdioden 4 H , 4 M und 4 L und der Lichtausgabelinse 5 oder 5 
vor der Lichtausgabelinse 5 angeordnet sein. 

Das Empfangermittel 3t empfangt in jedem der Erfas- 
sungsbereiche Ah, Am und Al eine reflekuerte Welle. Das 
von dem Empfangermittel 3i erzielte Empfangsergebnis 
wird ein em Wahlmittel 7 zugefuhrt. 10 

Ein von dem Wahlmittel 7 gewahltes Signal wird einem 
Bestimmungsmittel 8 zugefuhrt, in dem das Vorhandensein 
oder das Fehlen eines Hindemisses vor dem Fahrzeug V in 
Bewegungsrichtung des Fahrzeugs V bestimmt wird. Auf 
der Basis des Ergebnisses der Bestimmung durch das Be- 15 
stimmungsmittel 8 wird ein Betatigungselement 9, wie etwa 
ein Alarm, eine automatische Bremsung und dergleichen, in 
Betrieb gesetzt. 

Das Wahlmittel 7 wahlt eine der von dem Empfangermit- 
tel 3i reflektierten Wellen, welche eine reflektierte Welle der 20 
elektromagnetischen Welle ist, die von dem Sendermittel 2i 
mit einem Winkel gesendet wurde, der einem zur Fahrstra- 
Benoberflache parallelen Winkelbereich am nachsten ist, 
und zwar auf der Basis des Ergebnisses der Erfassung durch 
ein Nickwinkelerfassungsmittel 10i. Ein Signal, welches die 25 
Sendezeit jeder der Laserdioden 4 H , 4 M und 4 L in dem Sen- 
dermittel 2i anzeigt, wird von dem Treibermittel 6 dem 
Wahlmittel 7 zugefuhrt. Das Ergebnis der Erfassung von 
dem Nickwinkelerfassungsmittel 10i wird ebenfalls dem 
Wahlmittel 7 zugefuhrt. 30 

Das Nickwinkelerfassungsmittel 10 1 erfaBt einen Nick- 
winkel a des Fahrzeugs auf der Basis eines Erfassungs- 
werts, der von einem Hubsensor Up zum Erfassen eines 
Hubs oder Federwegs einer vorderen Radaufhangung (nicht 
gezeigt) in dem Fahrzeug V erfaBt ist, sowie einem Erfas- 35 
sungswert, der von einem Hubsensor 11 R zum Erfassen ei- 
nes Hubs oder Federwegs einer Hinterradaufhangung (nicht 
gezeigt) erfaBt ist. 

Der Nickwinkel u wird in dem Nickwinkelerfassungsmit- 
tel 10! gemaB folgender Gleichung berechnet: 40 

a = (S F - Sr)/L 

wobei Sp ein Hub der vorderen Aufhangung ist, Sr ein Hub 
der hinteren Aufhangung und L ein Radstand des Fahrzeugs 45 
Vist. 

Wenn der von dem Nickwinkelerfassungsmittel 10i be- 
stimmte Nickwinkel a anzeigt, daB sich das Fahrzeug V in 
einem Zustand befindet, in dem es vorne nach oben angeho- 
ben ist, bei spiels weise um 1 Grad oder mehr, wahlt das 50 
Wahlmittel 7 diejenige der von dem Empfangermittel 3i 
empfangenen reflektierten Wellen, die dem Winkel ent- 
spricht, der dem zur FahrstraBenoberflache parallelen Win- 
kelbereich am nachsten ist, d. h. die dem Erfassungsbereich 
A L entspricht. Wenn der Nickwinkel a anzeigt, daB sich das 55 
Fahrzeug V in einem Zustand befindet, in dem es vorne nach 
unten abgesenkt ist, bei spiels weise um 1 Grad oder mehr, 
wahlt das Wahlmittel 7 diejenige der von dem Empfanger- 
mittel 3 1 empfangenen reflektierten Wellen, die einem Win- 
kel entspricht, der dem zur FahrstraBenoberflache parallelen 60 
Winkelbereich am nachsten ist, d. h. dem Erfassungsbereich 
Ah entspricht. Wenn femer der Nickwinkel a anzeigt, daB 
sich das Fahrzeug V in einem Zustand befindet, in dem es 
vorne nach unten oder nach oben geneigt ist, beispielsweise 
mit einem Winkel von weniger als 1 Grad, sowie in einem 65 
horizontalen Zustand, wahlt das Wahlmittel 7 diejenige der 
von dem Empfangermittel 3 X empfangenen reflektierten 
Wellen, die dem Erfassungsbereich A M entspricht. 



Im folgenden wird der Betrieb der ersten Ausfuhrung be- 
schrieben. Die EntfemungsmeBvorrichtung li ist in der 
Lage, trotz veranderlichem Nickwinkel des Fahrzeugs V 
Objekte in mehreren vertikal verschiedenen Bereichen A H , 
A M und A L zu erfassen, wodurch ein Objekt in jedem der 
Bereiche Ah, Am und Al erfaBt werden kann. Ferner ist es 
ofFensichtlich, in welchem der Bereiche A H , A M und A L das 
Objekt erfaBt wurde, woraus sich bestimmen laBt, ob die 
Moglichkeit besteht, daB das Objekt, das sich in Bewe- 
gungsrichtung vor dem Fahrzeug befindet, ein Hindernis fur 
das Fahrzeug wird, 

Um ferner sicherzustellen, daB die Objekte in den mehre- 
ren vertikal verschiedenen Bereichen A H , A M und Al erfaBt 
werden konnen, umfafit die EntfemungsmeBvorrichtung li 
mehrere, zum Beispiel drei, Laserdioden 4 H , 4 M und 4 L , 
welche elektromagnetische Wellen in mehreren vertikal ver- 
schiedenen Winkelrichtungen senden. Die EntfemungsmeB- 
vorrichtung li kann bei einfacher Konstruktion mit einer 
Funktion versehen werden, um Objekte in den mehreren 
vertikal verschiedenen Bereichen A H , A M und A L zu erfas- 
sen. 

Femer wird der Nickwinkel des Fahrzeugs V von dem 
Nickwinkelerfassungsmittel 10 1 erfaBt. Diejenige der von 
dem Empfangermittel 3i empfangenen reflektierten Wellen, 
die von dem Sendermittel 2\ mit einem Winkel gesendet 
wurde, der dem zur FahrstraBenoberflache parallelen Win- 
kelbereich am nachsten ist, was durch das Nickwinkelerfas- 
sungsmittel 10 1 bestimmt wurde, wird von dem Wahlmittel 

7 gewahlt. Das Hindemis wird von dem Bestimmungsmittel 

8 auf der Basis der gewahlten reflektierten Welle bestimmt. 
Auch wenn sich daher der Nickwinkel des Fahrzeugs V an- 
dert, kann die Bestimmung des Hindemisses des Bestim- 
mungsmittels 8 erfolgen, um zu bestimmen, ob ein erfaBtes 
Objekt, das sich als einziges in der zur FahrstraBenoberfla- 
che im wesentlichen parallelen Richtung in Bewegungsrich- 
tung des Fahrzeugs V befindet, als ein Hindemis erkannt 
wird. Somit kann man verhindem, daB man die Sicht auf das 
Hindemis durch Anderung des Nickwinkels des Fahrzeugs 
V verliert, oder verhindem, daB ein erfaBtes Objekt, das kein 
Hindemis ist, irrtumlich als Hindemis erkannt wird. 

Bei dem Nickwinkelerfassungsmittel 10i kann es sich um 
ein Mittel handeln, welches einen Nickwinkel auf der Basis 
einer GroBe erfaBt, die die Hube der Vorder- und Hinterrad- 
aufhangungen des Fahrzeugs V reprasentiert. Anstelle der 
von den Hubsensoren 11f und 11r erfaBten Werte lassen 
sich auch Drehwinkel von Aufhangungslenkern der Nforder- 
und Hinterradaufhangungen, ein Drehwinkel eines Stabili- 
sators und dergleichen verwenden. 

In einer zweiten Ausfuhrung gemaB Fig. 4 kann in dem 
Fahrzeug V ein Beschleunigungs/Verzogerungs-Erfas- 
sungsmittel zum Erfassen einer Beschleunigung oder Verzo- 
gerung des Fahrzeugs V angebracht sein. Ein Nickwinkel- 
Erfassungsmittel IO2 kann angeordnet sein, um einen Nick- 
winkel aus der von dem Beschleunigungs/Verzogerungs-Er- 
fassungsmittel 12 erfaBten Beschleunigung oder Verzoge- 
rung, der Schwerpunkthohe des Fahrzeugs V, den Federkon- 
stanten der Aufhangungen und dem Radstand zu erfassen. 

In einer dritten Ausfuhrung gemaB Fig. 5 kann in dem 
Fahrzeug V ein Bremsbetriebszustand-Erfassungsmittei 13 
zum Erfassen des Betriebszustands einer Bremse sowie ein 
Drosselbetriebszustand-Erfassungsmittel 14 zum Erfassen 
des Drosselbetriebszustands angebracht sein, Ein Nickwin- 
kel-Erfassungsmittel 13 kann angeordnet sein, um einen 
Nickwinkel auf der Basis der Erfassungsergebnisse der Er- 
fassungsmittel 13 und 14 zu erfassen. Alternativ kann das 
Nickwinkel- Erfassungsmittel 10 3 angeordnet sein, um einen 
Nickwinkel unter Verwendung eines der von dem Bremsbe- 
triebszustand-Erfassungs mittel 13 und dem Drosselbetriebs- 



DE 198 28 

7 

zustand-Erfassungsmittel 14 erfaBten Werte zu bestimmen. 

Eine vierte Ausfuhrung wind nun anhand der Fig. 6 und 7 
beschrieben. Eine EntfemungsmeBvorrichtung 1 2 enthalt 
ein Sendermittel 22 zum Senden eines Laserstrahls als elek- 
tromagnetische Welle in Bewcgungsrichtung des Fahrzeugs 5 

V nach vorne, sowie ein Empfangermittel 32 zum Empfan- 
gen in mehreren vertikal verschiedenen Winkelrichtungen 
reflektierter Wellen, die durch die Reflexion der von dem 
Sendermittel 22 gesendeten elektromagnetischen Welle von 
einem Objekt erzeugt werden, das sich in Bewegungsrich- 10 
tung vor dem Fahrzeug V befindet Eine der von dem Emp- 
fangermittel 32 empfangenen reflektierten Wellen, die einem 
Winkel entspricht, der auf der Basis des Erfassungsergebnis- 
ses von dem Nickwinkel-Erfassungsmittel 10 1 dem zur 
FahrstraBenoberflache parallclen Winkelbereich am nach- 15 
sten ist, wird von dem Wahlmittel 7 gewahlt. 

Das Empfangermittel 32 enthalt mehrere, z. B. drei, Foto- 
dioden 15 H , 15 M und 15 L , welche Empfanger fiir reflektierte 
Wellen eines Laserstrahls zum Erzeugen eines Signals sind, 
sowie eine Lichtempfangerlinse 16, die vor den Fotodioden 20 
15h, 15m und 15l angeordnet ist. Die optische Achse der 
Lichtempfangerlinse 16 ist derart ausgerichtet, daB sie im 
wesentlichen parallel zur FahrstraBenoberflache verlauft, 
wenn sich das Fahrzeug V im normalen Fahrzu stand befin- 
det. Die Fotodiode 15m ist aur * der optischen Achse der 25 
Lichtempfangerlinse 16 angeordnet, um durch die Licht- 
empfangerlinse 16 die reflektierte Welle des Laserstrahls zu 
empfangen, der dem Erfassungsbereich Am (siehe Fig, 1) 
entspricht. Die Fotodiode 15h ist an einer nach unten ver- 
setzten S telle angeordnet, beispielsweise um 1,5 Grad in be- 30 
zug auf die optische Achse der Lichtempfangerlinse 16, um 
durch die Lichtempfangerlinse 16 die reflektierte Welle des 
Laserstrahls zu empfangen, der dem Erfassungsbereich A H 
(siehe Fig. 1) entspricht. Die Fotodiode 15 H ist an einer nach 
oben versetzten Stelle angeordnet, beispielsweise um 1,5 35 
Grad in bezug auf die optische Achse der Lichtempfanger- 
linse 16, um durch die Lichtempfangerlinse 16 die reflek- 
tierte Welle des Laserstrahls zu empfangen, der dem Erfas- 
sungsbereich Al entspricht. Das Sendermittel 22 sendet den 
Lasers trahl als elektromagnetische Welle tiber alle Bereiche 40 
A H , A m und A L . 

Auch bei der vierten Ausfuhrung erhalt man einen ahnli- 
chen Effekt wie bei den oben beschriebenen Ausfuhrungen. 

Eine funfte Ausfuhrung wird nun anhand der Fig. 8 bis 10 
beschrieben. Zuerst zu Fig. 8. Eine EntfemungsmeBvorrich- 45 
tung 1 3 ist an einem Frontabschnitt eines Fahrzeugs V ange- 
bracht. Die EntfemungsmeBvorrichtung I3 ist in der Lage, 
in Bewegungsrichtung des Fahrzeugs V vor dem Fahrzeug 

V Objekte in mehreren, zum Beispiel zwei, Erfassungsbe- 
reichen A H und Al mit vertikal unterschiedlichen Winkeln 50 
zu erf as sen. 

Der obere Erfassungsbereich Ah hat einen nach vorne 
oben geneigten Ausbreitungswinkel von beispielsweise 4 
Grad, wenn sich das Fahrzeug V im normalen Fahrzustand 
befindet, d. h. das Fahrzeug mit geringer Last und im we- 55 
sentlichen konstanter Geschwindigkeit auf ebener StraBe 
fahrt. Der untere Erfassungsbereich A L hat einen nach vorne 
abwarts geneigten Ausbreitungswinkel von beispielsweise 4 
Grad, wenn sich das Fahrzeug V in einem normalen Fahrzu- 
stand befindet. Ein tjberlappungsbereich Ao ist in den Erfas- 60 
sungsbereichen A H und A L durch ttberlappung dieser Erfas- 
sungsbereiche Ah und A L von beispielsweise 2 Grad ausge- 
richtet, so daB ein zur FahrstraBenoberflache im normalen 
Fahrzustand des Fahrzeugs V paralleler Bereich und ein Re- 
flektor an einem anderen, in Bewegungsrichtung des Fahr- 65 
zeugs V befindlichen Fahrzeug in dem tJberlappungsbereich 
A 0 enthalten sind. Der Oberlappungsbereich ao enthalt einen 
zur FahrstraBenoberflache parallelen Bereich, wenn sich das 
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Fahrzeug V in dem normalen Fahrzustand befindet. 
Zu Fig. 9 

Die EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 enthalt ein Sender- 
mittel 2 3 zum Senden einer elektromagnetischen Welle in 
Bewegungsrichtung des Fahrzeugs V nach vome in mehre- 
ren Richtungen vertikal verschiedener Winkel entsprechend 
den Erfassungsbereichen Ah und Al, ein Empfangermittel 
3 3 zum Empfangen einer reflektierten Welle, die aus Bewe- 
gungsrichtung des Fahrzeugs zuriickgekehrt ist und auf der 
Sendung der elektromagnetischen Welle von dem Sender- 
mittel 2 3 beruht, ein Treibermittel 16 zum Betreiben des 
Sendermittels 2 3 sowie ein Objektbestimmungsmittel 17 
zum Bestimmen eines Objekts auf der Basis des Ergebnisses 
des Empfangs durch das Empfangermittel 33. 

Das Sendermittel 2 3 enthalt mehrere, zum Beispiel zwei, 
Laserdioden 4 H und 4 L , die Sender zum Senden eines Laser- 
strahls als elektromagnetische Welle sind, sowie eine Licht- 
ausgabelinse 5, die vor den Laserdioden 4 H und 4 L angeord- 
net ist. Die Laserdioden 4h und 4l werden sequentiell durch 
das in Fig. 9 gezeigte Treibermittel 16 aktiviert. Die opti- 
sche Achse der Lichtausgabelinse 5 ist derart angeordnet, 
daB sie im wesentlichen parallel zur FahrstraBenoberflache 
verlauft, wenn sich das Fahrzeug V im normalen Fahrzu- 
stand befindet. Die Laserdiode 4 H ist an einer Stelle ange- 
ordnet, die von der optischen Achse der Lichtausgabelinse 5 
nach unten versetzt ist, und sendet den dem Erfassungsbe- 
reich Ah entsprechenden Laserstrahl in Bewegungsrichtung 
des Fahrzeugs durch die Lichtausgabelinse 5 schrag nach 
oben. Die Laserdiode 4l ist an einer Stelle angeordnet, die 
von der optischen Achse der Lichtausgabelinse 5 oben ver- 
setzt ist, und sendet den dem Erfassungsbereich Al entspre- 
chenden Laserstrahl in Bewegungsrichtung des Fahrzeugs 
durch die Lichtausgabelinse 5 schrag nach unten. 

Wenn der von den Laserdioden 4 H und 4 L gesendete La- 
serstrahl in horizontaler Richtung abgelenkt werden soli, 
kann ein drehbarer Ablenkspiegel oder dergleichen zwi- 
schen den Laserdioden 4h und 4l und der Lichtausgabelinse 
5 angeordnet sein, oder an der von den Laserdioden 4 H und 
4l in bezug auf die Lichtausgabelinse 5 entgegengesetzten 
Seite. 

Das Empfangermittel 3 3 empfangt in jedem der Erfas- 
sungsbereiche A H und A L eine reflektierte Welle. Das von 
dem Empfangermittel 3^ erzeugte Erfassungsergebnis wird 
dem Objektbestimmungsmittel 17 zugefuhrt. 

Das Objektbestimmungsmittel 17 bestimmt, in welchem 
der Erfassungsbereiche Ah und Al und dem tJberlappungs- 
bereich Ao das erfaBte Objekt vorhanden ist, und zwar auf 
der Basis des Ergebnisses des Empfangs durch das Empfan- 
germittel 3^ Ein Signal, welches eine Sendezeit eines Laser- 
strahls von den Laserdioden 4 H und 4 L anzeigt, wird von 
dem Treibermittel 16 dem Objektbestimmungsmittel 17 zu- 
gefuhrt, um zu bestimmen, in welchem der Bereiche Ah und 
A L und dem Bereich Ao das erfaBte Objekt vorhanden ist. 

Als Ergebnis der Erfassung durch die EntfemungsmeB- 
vorrichtung 1 3 , d. h. als Ergebnis der Bestimmung durch das 
Objektbestimmungsmittel 17 wird in einem Objekterken- 
nungsmittel 18 bestimmt, ob das Objekt fiir das eigene Fahr- 
zeug V ein Hindernis darstellen kann. In das Objekterken- 
nungsmittel 18 zugefuhrt werden ein Erfassungswert eines 
Gierraten-Erfassungsmittels 19 zum Erfassen einer Gierrate 
zur Bestimmung der Bewegungsrichtung des Fahrzeugs V 
sowie ein Erfassungswert eines Fahrgeschwindigkeit-Erfas- 
sungsmittels 20 zum Erfassen einer Fahrgeschwindigkeit 
des Fahrzeugs V. Das von dem Objektbestimmungsmittel 17 
bestimmte erfaBte Objekt wird von dem Objekterkennungs- 
mittel 18 daraufhin uberpruft, ob es ein Objekt ist, das fur 



DE 198 28 440 A 1 



10 



das Fahrzeug V ein Hindernis darstellen kann, auf der Basis 
der Relativposition und dem Relativmoment zwischen dem 
erfafiten Objekt und dem eigenen Fahrzeug. Ein Betati- 
gungselement 21, wie etwa ein Alann, zum Auffordem des 
Fahrers des Fahrzeugs V, eine Hindemisvermeidung durch- 
zufuhren, eine automatische Bremse zur Durchfuhrung ei- 
nes automatischen Vermeidungsvorgangs und dergleichen, 
wird auf der Basis des Ergebnisses der Erkennung des Ob- 
jekts durch das Objekterkennungsmittel 18 betatigt. 

Das Ergebnis der Bestimmung durch das Objektbestim- 
mungsmittel 17 und der von dem Fahrgeschwindigkeits-Er- 
fassungsmittel 20 erfafite Wert werden einem Fehler-Be- 
stimmungsmittel 22 zugefuhrt. Das Fehler-Bestimmungs- 
mittel 22 bestimmt ob das von der EntfernungsmeBvorrich- 
tung 1 3 erfafite Objekt ein bewegliches Objekt ist, auf der 
Basis des Erfassungsergebnisses durch die EntfernungsmeB- 
vorrichtung 1 3 , d. h. des Bestimmungsergebnisses durch das 
Objektbestimmungsmittel 17, sowie dem von dem Fahrge- 
schwindigkeits-Erfassungsmittel 20 erfafiten Wert, und 
fiihrt eine Bestimmung einer Abnormalitat der Entfernungs- 
mefivorrichtung 1 3 aus, indem es ausnutzt, daB das Objekt 
als ein bewegliches Objekt bestimmt wird. Das Fehler-Be- 
stimmungsmittel 22 enthalt einen ersten und einen zweiten 
Bestimmungsabschnitt 22 1 bzw. 222. 

Wenn die Entfernungsmefivorrichtung 1 3 das Vorhanden- 
sein eines beweglichen Objekts in einem anderen Bereich 
als dem LTberlappungsbereich Ao in einem Zustand erfaBt 
hat, in dem die Lage des Fahrzeugs V im wesentlichen par- 
allel zur FahrstraBenoberflache ist, d. h., wenn das Objekt- 
bestimmungsmittel 17 ein solches sich bewegendes Objekt 
festgestellt hat, bestimmt der erste Bestimmungsabschnitt 
22 i9 daB die EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 abnormal ist, 
wenn dieser Zustand iiber eine erste vorbestimmte Zeit hin- 
weg, zum Beispiel fur 2 oder mehr Sekunden, angedauert 
hat. Die Bestimmung der Abnormalitat der Entfemungs- 
meBvorrichtung 1 3 durch den ersten Bestimmungsabschnitt 
22i beruht auf Folgendem: Wenn ein Objekt, welches ein 
sich bewegendes Objekt, wie etwa ein vorausfahrendes 
Fahrzeug, ein Reflektor an dem vorausfahrenden Fahrzeug 
oder dergleichen ist, sich in Bewegungsrichtung des eigenen 
Fahrzeugs vor dem eigenen Fahrzeug befindet, und zwar in 
einem Normalzustand, in dem die Erfassungsrichtung der 
EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 vertikal nicht versetzt ist, 
bestimmt normalerweise das Objektbestimmungsmittel 17 
dieses Objekt als ein solches, das sich in dem Uberlappungs- 
bereich A 0 befindet, der den zur FahrstraBenoberfiache par- 
allelen Bereich enthalt. Wenn sich jedoch das Objekt mit ei- 
nem extrem geringen Abstand vor dem eigenen Fahrzeug 
befindet, bestimmt das Objektbestimmungsmittel 17, daB 
sich das Objekt auBerhalb des Oberlappungsbereichs Ao be- 
findet, und zwar aus der Beziehung zwischen der Entfer- 
nungsmeBvorrichtung 1 3 und der Hone des Objekts (z. B. 
wenn sich der Reflektor an dem vorausfahrenden Fahrzeug 
in bezug auf die EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 an einer hd- 
heren Steile befindet). Daher wird die Bestimmung der Ab- 
normalitat nur auf den Fall beschrankt, daB sich das Objekt 
mit einem Abstand von 10 m oder mehr vor dem eigenen 
Fahrzeug befindet. 

Femer bestimmt der erste Bestimmungsabschnitt 22i, daB 
sich das Fahrzeug V in einer zur FahrstraBenoberflache im 
wesentlichen parallelen Lage befindet, wenn der von dem 
Fahrgeschwindigkeits-Erfassungsmittel 20 erfafite Wert ei- 
nen Haltezustand des Fahrzeugs V anzeigt, oder einen Zu- 
stand, in dem das Fahrzeug V mit im wesentlichen konstan- 
ter Geschwindigkeit fahrt. 

Wenn die EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 bei fahrendem 
Fahrzeug V in keinem der Erfassungsbereiche A H und A L 
ein Objekt erfaBt, welches ein sich bewegendes Objekt ist, 



bestimmt der zweite Bestimmungsabschnitt 22a, daB die 
EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 abnormal ist, wenn ein sol- 
dier Zustand Uber eine zweite vorbestimmte Zeit oder mehr 
fortgedauert hat. Die Bestimmung der Abnormalitat der 
5 EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 in dem zweiten Bestim- 
mungsabschnitt 222 beruht auf Folgendem: Es gibt einige 
wenige Falle, in denen bei fahrendem Fahrzeug V in Bewe- 
gungsrichtung dieses Fahrzeugs V kein Objekt wie etwa ein 
vorausfahrendes Fahrzeug iiber eine langere Zeitdauer vor- 
10 handen ist. In einem Zustand, in dem die Erfassungsrichtung 
der EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 nicht stark versetzt ist, 
oder in einem Zustand, in dem die EntfemungsmeBvorrich- 
tung 1 3 selbst nicht auBer Betrieb ist, muB daher die Entfer- 
nungsmeBvorrichtung 1 3 in jedem der Erfassungsbereiche 
15 A H und A L ein Objekt, das ein sich bewegendes Objekt ist, 
erfassen. Die zweite vorbestimmte Zeit ist auf eine reiativ 
lange Zeit eingestellt, z. B. eine Stunde, unter Berucksichti- 
gung, daB das Fahrzeug auf einer StraBe fahren konnte, auf 
der wenig Verkehr ist. 
20 Femer speichert der zweite Bestimmungsabschnitt 222 
das Bestimmungsergebnis zu der Zeit, zu der die Entfer- 
nungsmeBvorrichtung 1 3 als abnormal bestimmt wurde, und 
halt das Ergebnis, bis die EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 ein 
Objekt erfaBt, und zwar unabhangig vom Betrieb szust and 
25 des Fahrzeugs. Solange der zweite Bestimmungsabschnitt 
222 das Ergebnis halt, gibt es dauemd ein Signal aus, wel- 
ches einen abnormalen Zustand anzeigt. 

Die Ausgaben von dem ersten und dem zweiten Bestim- 
mungsabschnitt 22i und 222 in dem Fehler-Bestimmungs- 
30 mittel 22 werden parallel einem ODER-Gatter 23 zugefuhrt. 
Eine Ausgabe von dem ODER-Gatter 23 wird einem Fehler- 
alarm 24 zugefuhrt, um durch eine Stimme oder eine An- 
zeige den Fahrer auf eine Abnormalitat aufmerksam zu ma- 
chen. Wenn in dem Fehler-Bestimmungsmittel 22 bestimmt 
35 wird, daB die EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 abnormal ist, 
wird der Fehleralarm 24 betatigt, um den Fahrer hierauf auf- 
merksam zu machen. 

Nachfolgend wird der Betrieb der funften Ausfuhrung be- 
schrieben. Die EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 ist in der 
40 Lage, in den mehreren vertikal verschiedenen Bereichen A H 
und A L Objekte zu erfassen. Die Erfassungsbereiche A H und 
A L sind derart ausgerichtet, daB der durch Uberlappung der 
Erfassungsbereiche A H und A L gebildete Uberlappungsbe- 
reich Aq den zur FahrstraBenoberflache parallelen Bereich 
45 einschlieBt. Wenn daher die Erfassungsrichtung der Entfer- 
nungsmeBvorrichtung 1 3 nicht vertikal versetzt ist, kann ein 
Objekt, das ein sich bewegendes Objekt ist, wie etwa ein 
vorausfahrendes Fahrzeug und dergleichen, zuverlassig in 
dem Oberlappungsbereich Ao erfaBt werden. Auch wenn die 
50 Erf assungsrichtung der EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 ver- 
tikal versetzt ist, kann ein Objekt leicht in einer der Mehr- 
zahl vertikal verschiedener Erfassungsbereiche Ah und A L 
erfaBt werden. Insbesondere, wenn die Nase des Fahrzeugs 
V wegen plotzlicher Beschleunigung des Fahrzeugs nach 
55 oben geneigt ist, wird ein Abschnitt des Erfassungsbereichs 
A L unter dem Cberlappungsbereich Ao verwendet, und 
wenn die Nase des Fahrzeugs V wegen plotzlicher Verzoge- 
rung des Fahrzeugs nach unten geneigt ist, wird ein Ab- 
schnitt des Erfassungsbereichs A H iiber dem Uberiappungs- 
60 bereich Ao verwendet. 

Wenn vor dem eigenen Fahrzeug in Bewegungsrichtung 
des eigenen Fahrzeugs im Normalzustand, in dem die Erfas- 
sungsrichtung der EntfemungsmeBvorrichtung 1 3 nicht ver- 
tikal versetzt ist, ein Objekt vorhanden ist, muB sich dieses 
65 Objekt im Oberlappungsbereich Ao befinden, der den zur 
FahrstraBenoberflache parallelen Bereich einschlieBt. Somit 
bestimmt der erste Bestimmungsabschnitt 22 t des Fehler- 
Bestimmungsmittels 22 auf der Basis der das Objekt erfas- 
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senden EntfernungsmeBvorrichtung 1 3 , daB die Entfer- 
nungsmeBvorrichtung I3 abnormal ist, wobei dieses Objekt 
ein sich bewegendes Objekt ist, das sich in einem Bereich 
auBerhalb des Oberlappungsbereichs Aq in einem Zustand 
befindet, in dem die Lage des Fahrzeugs V im wesentlichen 5 
parallel zur FahrstraBenoberflache ist, Daher iaBt sich der 
abnormale Zustand, in dem die Erfassungsrichtung I3 ent- 
weder in Aufwarts- oder in Abwartsrichtung versetzt ist, 
leicht bestimmen, um mit dem Fehleralarm 24 den Fahrer 
auf den abnormalen Zustand aufmerksam zu machen. Wenn 10 
bei der Bestimmung der Abnormalitat durch den ersten Be- 
stimmungsabschnitt 22 1 in einem Zustand, in dem sich das 
Objekt auBerhalb des Oberlappungsbereichs Aq befindet, 
iiber die erste vorbestimmte Zeit (z. B. 2 Sekunden) oder 
langer andauert, wind bestimmt, daB die EntfemungsmeB- 15 
vorrichtung 1 3 abnormal ist. Hiermit IaBt sich eine irrtumli- 
che Bestimmung vermeiden, daB die EntfernungsmeBvor- 
richtung 1 3 abnormal ist, wenn sich aufgrund voriibergehen- 
der Gierbewegungen der Fahrzeugkarosserie oder derglei- 
chen ein Objekt fur einen Moment in einem anderen Bereich 20 
als dem Oberlappungsbereich Ao befindet. Der erste Bestim- 
mungsabschnitt 22 1 bestimmt, daB die Lage des Fahrzeugs 
V im wesentlichen parallel zur FahrstraBenoberflache ist, 
wenn der von dem Fahrgeschwindigkeits-Erfassungsmittel 
20 erfaBte Wert einen Haltezustand des Fahrzeugs V an- 25 
zeigt, oder einen Zustand, in dem das Fahrzeug V mit im 
wesentlichen konstanter Geschwindigkeit fahrt. Daher ist 
ein besonderes Erfassungsmittel zum Erfassen der Lage des 
Fahrzeugs V nicht erforderlich. Jedoch IaBt sich der Zu- 
stand, in dem die Lage des Fahrzeugs V im wesentlichen 30 
parallel zur FahrstraBenoberflache ist, auf einfache Weise 
erfassen. 

Auf einer echten StraBe erfaBt die EntfernungsmeBvor- 
richtung I3 im oberen Erfassungsbereich A H eine FuBgan- 
gerbriicke und einen Wegweiser, die sich iiber der StraBe be- 35 
finden, und die EntfernungsmeBvorrichtung I3 erfaBt im un- 
teren Erfassungsbereich Al ein Katzenauge, eine weiBe Li- 
nie oder dergleichen, die in der StraBenoberflache eingebet- 
tet sind. Diese erfaBten Objekte sind station are Objekte, die 
fiir das fahrende Fahrzeug nicht als Hindernisse erfaBt wer- 40 
den konnen, und sie konnen von dem Objekterkennungsmit- 
tel 18 nicht als Objekte erkannt werden, die erfaBt werden 
sollen. 

Auch in dem Fehler-Bestimmungsmittel 22 wird die Ab- 
normalitat zunachst in dem ersten Bestimmungsabschnitt 45 
22i auf der Basis der Tatsache bestimmt, daB ein Objekt, 
welches ein sich bewegendes Objekt wie etwa ein voraus- 
fahrendes Fahrzeug ist, in einem anderen Bereich als in dem 
Oberlappungsbereich Ao vorhanden ist. In dem zweiten Be- 
stimmungsabschnitt 222 wu "d die Abnormalitat auf der Basis 50 
der Tatsache bestimmt, daB ein Objekt, welches ein sich be- 
wegendes Objekt, wie etwa ein vorausfahrendes Fahrzeug 
ist, in einem den Oberlappungsbereich Ao einschlieBenden 
Bereich nicht erfaBt wird. Daher kann durch das Vorhanden- 
sein eines stationaren Objekts, wie etwa dem oben beschrie- 55 
benen, keine Abnormalitat erfaBt werden. 

In dem Zustand, in dem die Erfassungsrichtung der Ent- 
fernungsmeBvorrichtung 1 3 nicht stark versetzt ist oder die 
EntfernungsmeBvorrichtung 1 3 selbst nicht auBer Betrieb 
ist, bestimmt der zweite Besummungsabschnitt 222 des Feh- 60 
ler-Bestimmungsmittels 22, daB die EntfernungsmeBvor- 
richtung 1 3 abnormal ist, wenn die EntfernungsmeBvorrich- 
tung I3 bei fahrendem Fahrzeug V keine Objekte in einem 
der Erfassungsbereiche Ah und A L erfaBt, wenn die Entfer- 
nungsmeBvorrichtung I3 ein Objekt wie etwa einen Reflek- 65 
tor an einem vorausfahrenden Fahrzeug in einem der Erfas- 
sungsbereiche A H und A L erfassen muB. Daher IaBt sich auf 
einfache Weise der abnormale Zustand bestimmen, in dem 
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die Erfassungsrichtung der EntfernungsmeBvorrichtung 1 3 
stark versetzt ist oder die EntfernungsmeBvorrichtung 1 3 
selbst auBer Betrieb ist. Ferner kann der Fehleralarm 24 den 
Fahrer sofort auf den abnormalen Zustand aufmerksam ma- 
chen. 

Ferner bestimmt der zweite Bestimmungsabschnitt 222, 
daB die EntfernungsmeBvorrichtung 1 3 abnormal ist, wenn 
die EntfernungsmeBvorrichtung I3 das Objekt nicht fortlau- 
fend iiber die zweite vorbestimmte Zeit in einem der Erfas- 
sungsbereiche Ah und Al erfaBt. Daher IaBt sich die Abnor- 
malitat der EntfernungsmeBvorrichtung 1 3 zuverlassig er- 
fassen, indem man die zweite vorbestimmte Zeit im Hin- 
blick darauf einstellt, daB das Fahrzeug auf einer StraBe mit 
geringem Verkehr fahrt. 

Um ferner sicherzustellen, daB das Objekt in den mehre- 
ren vertikal verschiedenen Erfassungsbereichen Ah und Al 
erfaBt werden kann, enthalt das Sendermittel 2 3 der Entfer- 
nungsmeBvorrichtung 1 3 die mehreren, z. B. zwei, Laserdio- 
den 4h und 4l, um die elektromagnetische Welle in mehrere 
vertikal verschiedene Winkelrichtungen auszusenden. Da- 
her IaBt sich die EntfernungsmeBvorrichtung I3 unter Ver- 
wendung einer einfachen Konstruktion mit einer Funktion 
versehen, die das Objekt in mehreren vertikal verschiedenen 
Erfassungsbereichen Ah und A L erfaBt. Wenn das Objekt 
von einer der Lascrdioden 4h und 4l, z. B. der Laserdiode 
4 H , in einem Abschnitt des Erfassungsbereichs Ah erfaBt 
wird, der dem Oberlappungsbereich Ao entspricht, das Ob- 
jekt von der anderen Laserdiode 4l jedoch nicht in einem 
Abschnitt des Erfassungsbereichs Al erfaBt wird, der dem 
Oberlappungsbereich Aq entspricht, IaBt sich leicht feststel- 
len, daB die andere Laserdiode 4l auBer Betrieb ist, wobei 
dieses Problem auch von dem Fehleralarm 24 angezeigt 
werden kann. 

Fig. 11 und 12 zeigen eine sechste Ausfuhrung. In dieser 
Ausfuhrung enthalt die EntfernungsmeBvorrichtung I4 ein 
Sendermittel 24 zum Senden eines Laserstrahls als elektro- 
magnetische Welle, beispielsweise in Bewegungsrichtung 
des Fahrzeugs V nach vorne, ein Empfangermittel 3 4 zum 
Empfangen reflektierter Wellen, die durch Reflexion der 
elektromagnetischen Welle erzeugt sind, die von dem Sen- 
dermittel 24 von einem in Bewegungsrichtung des Fahr- 
zeugs vor dem Fahrzeug liegenden Objekt in mehrere verti- 
kal verschiedene Winkelrichtungen gesendet wurde, sowie 
ein Objektbestimmungsmittel 17. 

Wie in Fig. 12 gezeigt, umfaBt das Empfangermittel 34 
mehrere, z. B. zwei, Fotodioden 15 H und 15l, die Empfan- 
ger fur die reflektierten Laserwellen zum Erzeugen eines Si- 
gnals sind, eine Lichtempfangerlinse 16, deren optische 
Achse parallel zur FahrstraBenoberflache verlauft, einen 
halbdurchlassigen Spiegel 27 sowie Abblendplatten 28 und 
29. 

Der halbdurchlassige Spiegel 27 ist hinter der Lichtemp- 
fangerlinse 16 iiber der Fotodiode 15l, welche zum Emp- 
fang der von dem Objekt in dem Erfassungsbereich A L re- 
flektierten Welle dient, sowie vor der Fotodiode 15h, welche 
zum Empfang der von dem Objekt in dem Erfassungsbe- 
reich A H reflektierten Welle dient, angeordnet. Die von dem 
Objekt im Erfassungsbereich Al reflektierte Welle wird von 
dem halbdurchlassigen Spiegel 27 reflektiert, von der Ab- 
blendplatte 28 abgeblendet und der Fotodiode 15 L zuge- 
fiihrt Die von dem Objekt in dem Erfassungsbereich A H re- 
flektierte Welle durchdringt den halbdurchlassigen Spiegel 
27, wird von der Abblendplatte 29 abgeblendet und der 
Fotodiode 15 H zugefuhrt. 

Das Sendermittel 2^ ist so angeordnet, daB es einen Laser- 
strahl als elektromagnetische Welle iiber die gesamten Er- 
fassungsbereiche A H und A L sendet. Abgesehen von der 
EntfernungsmeBvorrichtung I4 ist die Anordnung so ahnlich 
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wie in der funften Ausfuhrung. 

Auch mit der sechsten AusfUhrung laBt sich ein ahnlicher 
Effekt erzielen wie mit der funften AusfUhrung. 

In den obigen Ausfuhrungen wurde ein Objekterfassungs- 
system beschrieben, welches zum Erf as sen des vor dem ei- 5 
genen Fahrzeug V befindlichen Objekts dient. Jedoch ist die 
Erfindung auch auf ein anderes Objekterfassungssystem an- 
wendbar, welches zum Erfassen eines Objekts hinter dem ei- 
genen Fahrzeug in bezug auf die Bewegungsrichtung des 
Fahrzeug s dient. 10 

Anstelle des Laserstrahls laBt sich als elektromagnetische 
Welle auch eine Millimeterwelle verwenden. Ferner kann 
anstelle des Fahrgeschwindigkeits-Erfassungsmittels ein Er- 
fassungswert von einem Beschleunigungs/Verzogerungs- 
Erfassungsmittel zum Erfassen einer Beschleunigung oder 15 
Verzogerung des Fahrzeugs V verwendet werden, um zu be- 
stimmen, daB das Fahrzeug V steht oder mit im wesendi- 
chen konstanter Geschwindigkeit fahrt. Der Erfassungswert 
laBt sich zur Bestimmung verwenden, daB das Fahrzeug V 
eine zur FahrstraBenoberflache im wesentlichen parallele 20 
Lage hat, wenn das Fahrzeug V steht oder mit im wesendi- 
chen konstanter Geschwindigkeit fahrt. 

Ein Objekterfassungssystem fur ein Fahrzeug enthalt eine 
EntfernungsmeBvorrichtung l t mit einer Sendevorrichtung 
zum Senden einer elektromagnetischen Welle in Bewe- 25 
gungsrichtung des Fahrzeugs V sowie einer Empfangervor- 
richtung zum Empfangen einer Welle, die von einem vor 
dem Fahrzeug V in dessen Bewegungsrichtung befindlichen 
Objekt R reflektiert worden ist. Eine Bestimmungsvorrich- 
tung bestimmt das Vorhandensein oder Fehlen eines Hinder- 30 
nisses in Bewegungsrichtung des Fahrzeugs V auf der Basis 
der Erfassung durch die EntfernungsmeBvorrichtung l le In 
dem Objekterfassungssystem kann die EntfernungsmeBvor- 
richtung li Objekte in mehreren vertikal verschiedenen Er- 
fassungsbereichen Ah, Am, Al erfassen. Dariiber hinaus 35 
kann erkannt werden, in welchem dieser Bereiche das Ob- 
jekt erfaBt worden ist. Sornit laBt sich bestimmen, ob die 
Moglichkeit besteht, daB ein Objekt fiir das Fahrzeug V ein 
Hindernis darstellt. 

40 

Patentanspriiche 

1. Objekterfassungssystem fur ein Fahrzeug, umfas- 
send: 

eine EntfernungsmeBvorrichtung (10, welche ein Sen- 45 
dermittel (2 t ) zum Senden einer elektromagnetischen 
Welle in Bewegungsrichtung des Fahrzeugs (V) sowie 
ein Empfangermittel (3 L ) zum Empfangen einer Welle 
aufweist, die von einem vor dem Fahrzeug (V) in Be- 
wegungsrichtung des Fahrzeugs (V) befindlichen Ob- 50 
jekt reflektiert worden ist; und 

ein Bestimmungsmittel (8) zum Bestimmen des Vor- 
handenseins oder Fehlens eines Hindemisses in Bewe- 
gungsrichtung des Fahrzeugs (V) auf der Basis eines 
Ergebnisses der Erfassung durch die EntfemungsmeB- 55 
vorrichtung (10, 

wobei die EntfernungsmeBvorrichtung (10 ausgebildet 
ist, um in jedem einer Mehrzahl vertikal verschiedener 
Erfassungsbereiche (A H , A M , Al) Objekte zu erfassen. 

2. Objekterfassungssystem nach Anspruch 1, dadurch 60 
gekennzeichnet, daB das Sendermittel (20 angeordnet 
ist, um elektromagnetische Wellen in mehrere vertikal 
verschiedene Winkelrichtungen zu senden. 

3. Objekterfassungssystem nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB das Sendermittel (20 65 
eine Mehrzahl von Sendern (4 H , 4 M , 4J aufweist, um 
elektromagnetische Wellen in mehrere vertikal ver- 
schiedene Winkelrichtungen zu senden. 



4. Objekterfassungssystem nach einem der Anspriiche 
1 bis 3, ferner gekennzeichnet durch ein Nickwinkel- 
Erfassungsmittel (100 zum Erfassen eines Nickwin- 
kels des Fahrzeugs (V) sowie ein Walilmittel (7) zum 
Wahlen einer der von dem Empfangermittel (30 emp- 
fangenen reflektierten Wellen, deren Winkel einem zur 
FahrstraBenoberflache parallelen Winkelbereich am 
nachsten ist, auf der Basis eines Ergebnisses der Erfas- 
sung durch das Nickwinkel-Erfassungsmittel (10 0. 

5. Objekterfassungssystem nach Anspruch 4, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Nickwinkel-Erfassungsmittel 
(100 angeordnet ist, um den Nickwinkel auf der Basis 
von GroBen (11^ Ur) zu erfassen, welche Hiibe von 
vorderen und hinteren Radaufhangungen des Fahr- 
zeugs (V) reprasentieren. 

6. Objekterfassungssystem nach Anspruch 4 oder 5, 
dadurch gekennzeichnet, daB das Fahrzeug (V) mit ei- 
nem Beschleunigungs/Verzogemngs-Erfassungsmittel 

(12) zum Erfassen einer Beschleunigung und Verzoge- 
rung des Fahrzeugs (V) versehen ist, wobei das Nick- 
winkel-Erfassungsmittel (IO2) angeordnet ist, um den 
Nickwinkel auf der Basis eines Erfassung sergeb nisses 
durch das Beschleunigungs/Verzogerungs-Erfassungs- 
mittel (12) zu berechnen. 

7. Objekterfassungssystem nach einem der Anspriiche 
4 bis 6, dadurch gekennzeichnet, daB das Fahrzeug (V) 
mit einem Bremsbetatigungszustand-Erfassungsmittel 

(13) zum Erfassen eines Betatigungszustands einer 
Bremse oder/und einem Drosselbetriebszustand-Erfas- 
sungsmittel (14) zum Erfassen eines Betriebszustands 
einer Drossel versehen ist, wobei das Nickwinkel-Er- 
fassungsmittel (10 3 ) angeordnet ist, um den Nickwin- 
kel auf der Basis eines Erfassungsergebnisses des 
Bremsbetriebszustand-Erfassungsmittels (13) oder/und 
des Drosselbetriebszustand-Erfassungsmittels (14) zu 
erfassen. 

8. Objekterfassungssystem nach einem der Anspriiche 
1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB das Empfanger- 
mittel (15l, 15m, 15h) angeordnet ist, um reflektierte 
Wellen in mehreren vertikal verschiedenen Winkel- 
richtungen zu empfangen. 

9. Objekterfassungssystem nach Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Empfangermittel (15l, 15m, 
15h) eine Mehrzahl von Empfangern (15 L , 15 M , 15 H ) 
zum Empfangen der in den mehreren vertikal verschie- 
denen Winkelrichtungen reflektierten Wellen umfaBt. 

10. Objekterfassungssystem nach einem der Ansprii- 
che 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, daB die Erfas- 
sungsbereiche (Ah, Al) derart ausgerichtet sind, daB 
ein durch Uberlappung der Erfassungsbereiche (Ah, 
Al) erzeugter tJberlappungsbereich (Ao) einen Bereich 
enthalt, der zu einer FahrstraBenoberflache parallel ist. 

11. Objekterfassungssystem nach einem der Ansprii- 
che 1 bis 10, femer gekennzeichnet durch ein Fehler- 
Bestimmungsmittel (22) zum Bestimmen, daB die Ent- 
fernungsmeBvorrichtung (1 3 ) abnormal ist, wenn die 
EntfernungsmeBvorrichtung (1 3 ) das Vorhandensein ei- 
nes Objekts in einem anderen Bereich als dem Ober- 
lappungsbereich (Ao) in einem Zustand erfaBt, in dem 
die Lage des Fahrzeugs im wesentlichen parallel zur 
FahrstraBenoberflache ist. 

12. Objekterfassungssystem nach Anspruch 11, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Fehler-Besummungs- 
mittel (22) bestimmt, daB die EntfernungsmeBvorrich- 
tung (1 3 ) abnormal ist, wenn ein Zustand, in dem die 
EntfernungsmeBvorrichtung (I3) das Vorhandensein ei- 
nes Objekts in dem anderen Bereich als in dem tJber- 
lappungsbereich (Ao) erfaBt hat, iiber eine erste vorbe- 
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stimmte Zeit oder ianger fortdauert. 

13. Objekterfassungssystem nach Anspruch 11 oder 
12, ferner gekennzeichnet durch ein Fahrgeschwindig- 
keils-Erfassungsmittei (20) zum Erfassen einer Fahr- 
zeuggeschwindigkeit, wobei das Fehler-Bestimmungs- 5 
mittel (22) einen Zustand bestimmt, in dem die Lage 
des Fahrzeugs (V) im wesendichen parallel zur Fahr- 
straBenoberftache ist, wenn ein von dem Fahrge- 
schwindigkeits-Erfassungsmittel (20) erfaBter Wert ei- 
nen Haltezustand des Fahrzeugs (V) oder/und einen 10 
Zustand, in dem das Fahrzeug (V) mit im wesentlichen 
konstanter Geschwindigkeit fahrt, anzeigt. 

14. Objekterfassungssystem nach einem der Anspru- 
che 11 bis 13, ferner gekennzeichnet durch ein Fahrge- 
schwindigkeits-Erfassungsmittel (20) zum Erfassen ei- 15 
ner Fahrzeuggeschwindigkeit, wobei das Fehler-Be- 
stimmungsmittel (22) derart angeordnet ist, daB das 
Objekt, welches auf der Basis eines Erfassungsergeb- 
nisses durch die EntfemungsmeBvorrichtung (I3) und 
eines von dem Fahrgeschwindigkeits-Erfassungsmittel 20 
(20) erfafiten Werts als sich bewegendes Objekt be- 
stimmt ist, zur Bestimmung verwendet wird, ob die 
EntfemungsmeBvorrichtung (I3) abnormal ist. 

15. Objekterfassungssystem nach einem der Ansprii- 
che 1 bis 14, ferner gekennzeichnet durch ein Fehler- 25 
Besummungsmittel (22) zum Bestimmen, daB die Ent- 
femungsmeBvorrichtung (I3) abnormal ist, wenn die 
EntfemungsmeBvorrichtung (1 3 ) bei fahrendem Fahr- 
zeug (V) in keinem der mehreren Erfassungsbereiche 
ein Objekt erfaBt. 30 

16. Objekterfassungssystem nach einem der Ansprii- 
che 11 bis 15, femer gekennzeichnet durch einen Feh- 
leralarm (24), der in Antwort auf die Bestimmung 
durch das Fehler-Besurnmungsmittel (22), daB die Ent- 
femungsmeBvorrichtung abnormal ist, betatigt wird, 35 
um den Fahrer hierauf aufmerksam zu machen. 

17. Objekterfassungssystem nach einem der Ansprii- 
che 11 bis 16, dadurch gekennzeichnet, daB das Fehler- 
Besurnmungsmittel (22) bestimmt, daB die Entfer- 
nungsmeBvorrichtung (1 3 ) abnormal ist, wenn die Ent- 40 
fernungsmeBvorrichtung (I3) iiber eine zweite vorbe- 
stirnmte Zeit oder Ianger fortlaufend in keinem der 
mehreren Erfassungsbereiche ein Objekt erfaBt. 

18. Objekterfassungssystem nach einem der Ansprii- 
che 11 bis 17, dadurch gekennzeichnet, daB das Fehler- 45 
Bestimmungsmittel (22) unabhangig vom Betriebszu- 
stand des Fahrzeugs (V) ein Bestimmungsergebnis zu 
einer Zeit, zu der eine Abnormalitat der Entfemungs- 
meBvorrichtung (I3) bestimmt wird, speichert, bis die 
EntfemungsmeBvorrichtung (1 3 ) das Objekt erfaBt, 50 
und wobei das Fehler-Bestimmungsmittel (I3) ein ei- 
nen Befehl zur Betadgung des Fehleralarms (24) anzei- 
gendes Signal ausgibt, solange diese Speichemng an- 
dauert. 
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